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Resumen— En.este.artículo.se.presenta.el.diseño.y.cons-
trucción.de.un.robot.paralelo.tipo.Delta..Este.tipo.de.robot.
es. utilizado. en. la. industria. para. propósitos. de. manipu-
lación. del. producto. a. alta. velocidad..Durante. la. fase. de.




















Palabras clave—. Robot. paralelo,. robótica,. diseño,. con-
trol,.Cuaternio,.manipulación..
Abstract— This. work. presents. the. design. and. cons-
truction.of.a.parallel. robot. type.Delta.. This. type.of. robot.
is.used. in. the. industry. for.handling.purposes.product.at.
high.speed..One.was.used.during.the.design.phase.Alge-
bra.Quaternion-based.methodology..In.this.algebra.has.a.





















consiste. básicamente. en. una. plataforma. móvil.
unida.a.una.base.fija.por.medio.de.varios.brazos.





Los. robots. paralelos. fueron. introducidos. hace.
ya.algunas.décadas.por.Gough. (1975).y.Stewart.
(1965).. Clavel. (1989). propuso. el. robot.Delta,. el.
cual.es.utilizado.en.aplicaciones.de.alta.velocidad.
en.la.industria.
El. robot. paralelo. tipo.Delta,.mostrado. en. la. Fig..
1,.es.simétrico,.espacial.y.compuesto.por.tres.es-
labonamientos. idénticos. los. cuales. conectan. la.
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ii. VECtorEs DiNÁMiCos 
Es.posible.obtener.las.ecuaciones.cinemáticas.de.
cadenas.abiertas.y.cerradas.a.través.de.represen-








ción. se. presenta. una. transformación. lineal. con.
propiedades.de. rotación.para.definir.dichos.vec-
tores.
A. Rotación con Álgebra de Cuaternios Q
Existe. una. transformación. lineal. ρ(p,•):Q→Q,.
donde.pϵQ.está.fijo,.y.preserva.el.producto.inter-
no,.la.norma.y.el.ángulo:













q es el ángulo de rotación.




. . . . . (2)
B. Metodología para calcular vectores dinámicos
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Donde. .el.Cuaternión.P1(t).es. la. rotación.del.pri-
mer.cuerpo.y.está.constituido.por:
P1(t) = (P10, P11, P12, P13).y
El.eje.de.rotación.ur1v.está.definido.respecto.a.la.
base.global.
El. Cuaternión. P2(t). es. la. rotación. del. segundo.
cuerpo.formado.por:
P2(t) = (P20, P21, P22, P23). y
El. vector.ur2v. es. el. eje. de. rotación. del. segundo.
cuerpo.definido.en.el.sistema.global.y.es.afectado.
por.la.rotación.P1(t)..
. . . . . (4)
La.velocidad.la.obtenemos.al.derivar.la.ecuación.
de. posición. y. simplificar.mediante. las. propieda-
des.mencionadas,.hasta.obtener:.











. . . . ...................(6)
Donde:.w1(t) = f’1(t) ur1
. w2(t) = f’2(t) ur2. . ........
Y.la.aceleración.está.dada.por:
. . . . . ........(7)
Donde:
w1(t) = f1’(t) ur1. es.la.velocidad.angular.en.L1(t).
α1(t) = f1’’(t) ur1. es.la.aceleración.angular.en.L1(t).
w2(t) = f2’(t) ur2. es.la.velocidad.angular.en.L2(t).
α2(t) = f2’’(t) ur2. es.la.aceleración.angular.en.L2(t).
. . . . . ........
Todo.expresado.respecto.a.la.base.global.
C.  Cinemática de n cuerpos rígidos
De. acuerdo. a. la. Fig.. 3. se.muestra. el. algoritmo.
desarrollado.en. [2].para.calcular. las.ecuaciones.
cinemática.de.n.cuerpos.rígidos.




Posición. LTn. del. extremo. final. del. sistema. de. n.
cuerpos.rígidos.
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iii. sistEMa DE CoNtroL
El sistema de control está basado en un contro-
lador digital movimiento (DMC), amplificador y 










sentadas. por. comandos. en. inglés. formadas.por.
dos.letras.ASCII..Por.ejemplo.para.iniciar.el.movi-
miento.del.eje.X.e.Y.se.escribe.BG.XY.
La. programación. básica. en. un. DMC. se. puede.
apreciar.en.el.ejemplo.siguiente:
#A. . etiqueta




BGX. . iniciar movimiento
EN. . fin de programa
FIG. 5  SISTEMA.DE.CONTROL
Fuente:.El.autor






externos.. Maneja. varios. modos. de. movimiento:.
posicionamiento. punto. a. punto,. control. de. velo-
cidad,. interpolación. lineal. y. circular,. contorno. y.
ECAM..La.velocidad.de.comunicación.con.los.en-
coders.es.de.hasta.22.MHz.
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FIG. 9  CADENA.CINEMÁTICA
Fuente:.El.autor
De.acuerdo.a.la.suma.de.vectores.que.se.define.
en. cada. brazo. con.Cuaterniones. en. un. ambien-
te.de.Mathematica®.[2].se.calcula.de.la.siguiente.
manera:
































FIG. 13  BARRAS.CILÍNDRICAS
Fuente:.El.autor




FIG. 14  ROBOT ENSAMBLADO
Fuente:.El.autor










Mostrar. las. posiciones. grabadas. para. la. se-
cuencia.de.movimientos
La.interfaz.mostrada.en.la.Fig.14.se.desarrolló.en.
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